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Abstract: In three-dimensional (3D) motion video analysis using the DLT method, we have to 
calculate eleven DLT parameters, which indicate the relationship between the real-life 3D 
coordinates of a measured point and the 2D coordinates of the point on the video image. For 
calculating these parameters, we must record on the video image more than six control points 
using at least two video cameras. The control points constitute a “control object”. The purpose of 
the present study was to describe a method for the construction of a convenient control object 
(called a “Spoke Type Control Object”) for use in 3D motion video analysis. This object consisted 
of an 18-sided polyhedron, 17 pipe rods and a tripod. Both the polyhedron and the pipe rods were 
made of stainless steel. Four ping-pong balls that constituted the control points of the DLT 
algorithm were attached to each pipe rod. The real-life 3D coordinates of the 68 ping-pong balls 
were measured three times by using a theodolite. The control object made in the present study 
could be a useful tool in terms of both convenience and versatility for 3D motion video analysis 
related to sport biomechanics study.
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の重量は 1.81 kg，パイプロッド 17 本の重量は
7.14 kg（0.42 kg/ 本），白球 68 個の重量は約 0.18 
kg（2.7 g/ 個）であり，較正器全体の総重量は
約 9.13 kg であった．
2.1.1 多面体
多面体と三脚連結金具の図面をそれぞれ図 2

































ねじ使用：3/8w16）の長さは 17 mm であり，



















② 卓上ボール盤の回転数を 3000 min-1 に設定
し，ドリルの刃を 12 mm の木工用ドリル
に取り替え，左手でボールを保持しながら
右手を使い手動で穴をあけた．
③ 穴の直径をパイプロッドの直径 13 mm にす
るためにリーマーを使い微調整した（写真 6）.
④ パイプロッド 1 本に取り付ける卓球ボール
数は 4 個であり，多面体の中心からそれぞ








れぞれ 196.5 mm，496.5 mm，796.5 mm，
























望遠鏡倍率 30 倍，測距角精度 5 秒，測距範囲
3000 m，測距精度±（2 mm ＋ 2 ppm × D）
















ズムモード，プリズム定数 20 mm 等）を完了
し，白球中心点を視準しその３次元座標の測量
を行った注２）．測量終了後，同様の手順により，




















② 測量された全 68 点の座標から多面体中心
座標（原点座標）を引き，多面体中心を原
点とした座標系へ変換した．
③ さらにこれらの座標を，以下の式 (1) を用
いて各軸まわりに順次回転させ , 写真 1 に
示すように，水平方向の 8 本のうち P#6
と P#8 のパイプロッドをそれぞれ X 軸と
Y 軸，鉛直方向を示す P#1 のパイプロッ
ドを Z 軸となるように一致させた．
X x





Rx(α) = 0 cosα -sinα
0 sinα cosα
cosβ 0 sinβ
Ry(β) = 0 1 0
-sinβ 0 cosβ
cosγ -sinγ 0
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